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@ Fertigungs- und/oder Montagezsile fur Wsrkstucke 

Die Erfindurig betrifft eifie Fsrtigungs- und/oder Monta- 
geselle f iir Werkstiioke rsiit Ausfiistungseinheiten und gege- 
benenfsiis .Afbeitsgegsnstanden, insbesondere industrie- 
roboterasllssurfsTreniiar! Ufid Fiigsn vonVVerkstiicken. 
Urn die AufstelSytsg dsr Ausriistungsemheitefi sines reni- 
gu!igs- und/oder MoMagearbsitspiatxes, Snsbesondere tn- 
dustrieroboterarbsitsplatzes, zu versinfachen und insba- 
sofidere schnslier und kostengursstiger machen, wird die 
FerSigungs- und/oder MontsgezsHe ais transportable Bau- 
einheit 10 ijusgebiidet (Fig. 1 ). 
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PatentansprUche ' sung der Aufgabenstellung das ZusanmenwIrkeH der 

Komponeaten Rtjfaoter — Stromquelie Positlonjeren 
L FertigURgs- und/oder Montagezeile ffir Werk- Zu diesen Grund-Ausriistongseinheiteis kdnnen 2«satz- 
stficke mil AsssrSstoRgsdnhesten und gegebenen- lieh SteaereiarichtaKgen, DSsenservicsstationen mk 
Mis ArbeissgegesstSnden, Insbesondere Industrie- 5 DSsenpruf- und Diisenwechselstationen, Drahtvor- 
roboterseUe xm\ Ttmnsii ujid FOgssa von Werk- sehisbeinrschtimgen, DrahtreinigiEngssystemesi etc. ein- 
sjucken, dsdmh g^kessj^skimet, da8 die Zelie als gesetzt werden. Zn dem Roboterarbeitsplate gehoren 
transportable Baadnhdt (10, 21) ausgsblldet ist Sicherhehs- md Schuteeinrschtungen wie Schutzgltter/ 

2, FsrtsguRgS' «nd/oder Mor.tage2e!3e nach An- Schutzwinde und/oder LichtsehraakeKsicherungen, die 
spnsch 1, dadarch gekennzeiehnet, daS die Bauein- io sin unbeabsichtigtes EiKschalten der Roboteraniage 
heit (in) einen mobilen BehSlter (21), vorsugsweise verhindern bzw. b&im Betreten diss Fertiguagsrsames 
esHen TransportcofJialfiers aufweist, in dem die Aus- die Anlage ausschaiten. 

rflstuRgseinheiten (H) befestigl md gegebenenfalls Aus den ZIS-Mitteikingeii Jahrgasig November 1383, 
die Arbeitsg8geBstSnde(lt)angeordaetssnd. Peripherie- und Arbeftsschut^ bei Schweii5robotern, 

3, FerliguRgs- und/oder Montagezelie nach An- js SdleiiO? bis IJ09 ist es bekannt, den Fertlgusgsbe- 
sprueh 1 oder 2, dadurcfi gekennzeiciiaet, daB der reich mlt ehier Abtrgnnung zn Ysrsshen, 
SehSiter/CoKtainer (2!) als Slcherheifs-ZSchutzein- in der Fachseitsclirift "Der Praktikef' jaijrgang De- 
nchtung(13'i, l8,l9,20,4S)ausgebildetls!. zember 1984, Seite607 ist ein SchweiBroboterarbeits- 

4, Fertigungs- und/oder Mont%g«?.elle nach einesn piatz beschrleben, wo durch Schutsgitter der Sicher- . 
der AnsprSchet bis 3, dadurch gekennzelchnet, 20 heitsabstandderBedienpersongewihrlesstetwird. 

daS der BehSher/ConSainer (21) aus eineiss mit Plat- Der Erfindung liegt die Aijfgabs sugrunde, die Auf- 
t8n(8, t3) yerkleidetsnTragger0st(12)bestei5iund stellung der Ausrustungseinlielten elnes Fertigungs- 
TUr€n(22,23)sowieFensteraufwe!st, und/oder Montagearbeltsplatzes, insbesondere Indu- 

5, Fertigungs- und/oder Montageselle nach einetn strieroboterarbeitsplaUes, z\i vereinfachen und ksbe- 
der AnsprOche 1 bis 4, dadurch gekeniiseichnet, 2s sondereschneilerundkostengQnstigerzuinachen. 

daS der geh^fter/Container (2J) aufkEappbare Dlese Aufgsbe wird erfindungsgemSB dadurch geldst, 
WSnde 53 aufweist. daS die Fertigungs- und/oder iVfontagexelie als iram- 

6, Fertigungs- md oder Montageselie nach einem portable Baueinheii ausgebildet 1st 

der AnsprOche l bis 5, dadsjrch gekennzeichnet,. Urn den auBer- und innerbetrleblicijesj Transport 
daB der Bebaiter/ContaJner (2S} in einen Ferti- 30 wirtschaftlich und einfach za errndglichen, sowie gine 
gungs- und einen Bedienbereich (i5, 16) uniertesh witteningsgeschtttzte Lageruiig der Aiisraslungseinhei" 
1st und der Fertigungsbereich (15) einefs Raucbab tes) bowie den Bau von groSen Zentrallagern zusuias- 
saugus!gsanschlu8(8J)aufweist seti weist die Baueinheit eiaen roobtkin BehJjlter, vor- 

7, Fertigungs- und/oder Montage?.eSe md- eisnens zugsweise einen Transportcontainer aaf, m dem die 
der Ansprfiche 1 bis 6, dadurch gekenRzeichnet, 3s Ausriisturfgselnheiten befestigt und gegebenenfalls die 
daS der BehSlter/Container (21) an seiner Seiien- ArbeitsgegenstSndeangeordnetssnd, 

wand (28) dnm aentralen EnefgleanschluB (2$) Vorzugswdse ist der Behalfer/eontaiRer ais Sicher- 
aiffwetss, an den die AusrOstungseinheiten (27) an- heits-/Scliut?.dBrichtung ausgebildet, die beiro Betreten 
geschlossen sind. des Ferliguagsraumes die Ansrastungseinhelten stillset- 

8, Fertigungs- urtd Montagezeiie nach esnem der «■ zen, Dabei k6nnen die Ausrftstyngseinheiten von auBer- 
Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzejchaet, daS die halb des Behalters/Containers als bet^tigbare Program* 
AusrOstungselnheiten (27) miRdestens einea Indu- njfereinheitausgeldstbzw.gesteuertwei^en. 
strieroboter (2S) md eifie Grunddreheinheis (29) Weiterbildungea der Erfindung sind in den Unteran>- 
mit Posisionierers (39) sind und der Indijstrierobo- spriSchen angegebeEJ. 

ter (W) im Zentruni (S3) der Grunddreheinheit (2S) 45 Die niit der Erfindung erzselten Yorteile besteisen ins- 
angsordnet ist. besondere darin, daS der fur die Fertigung/Motftage 

9> FertiguHgS" und/oder l4ontageseile nach einem eines Werkstiicks mit Ausfttstungseinheiten und Ar- 
der Anspriiche { bis 8, dsdurcl} gefceanzeichnet, beitsgegenstSnden eingenchtete riumliche Bereich 
daB die Grunddreheinlieit (29) mindestens zwei komplett hergestellt, 2U dem Kunden transportiert nnd 
Grnndtische (34, 3S) asjfweist, die an einen Dreh- 50 in kurzer, kostsngiinstiger und sinfacher Weise aufge- 
kranz (44) befestigt und mk einem Antrieb (46) in stetlt werden ksnn. Bel betrleblicheu Umstrukvuriernn'- 
den Fertigungsbereich (15) sdiweskbar sind. gen fcann die ZelSe proWemlo? versetst werden. Durch 

iO. Fertigungs und/oder Montagezeile nach esnem. die mobile Ausbildung ist es vorteilhaft mogliclj, fur 
der AnsprOche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, bestimmte Arbeitsaufgaben ausgerSstete FerJigungs- 
daO dsr Grunddreheinheit ein Blendschuts (57, 55 und/oder MontagearbeitspiStze iiber vorbestimmte 
SS, S§) zugeordnet 1st, der den Bedienbereicii (16) Zeitraume za vermieten. Hierditrch wird eine hohe Aus- 
abtrennt, iastungderAusffistungseinbeitenerfflfiglicht 

Durclj die Koinbination mehrerer Ferdgusgs- und/ 
Beschreibung oder Montagecontainer wird es vdrteilhaft mSgiich, fle- 

80 xible Betriebsanlagen zusammenzusetzen und somit ei- 
Dse Erfindung betrifft eine Fertigungs- und/oder ne der Arbeitsaufgabe jeweils angepaBte F-lieBstraBe 
Montagezeile ffir WerkstScke ntit Ausrfistungsdnhei- aufeubauen. Vorteilhaft werden in dem Transportcon- 
ten und gegebenersfalis Arbeltsgegenstinden, insbeson- tasner durch die Anordnursg von Fenstern hzw. Offnun 
derelndustrieroboterzeilezuinTrennenundFagenvon gen sowie Beieuchtungen gate Lici^tverhahnlsse ge- 
Werkstijcken, 65 schaffen. Darch eine Be- und Entliiftung sOwie Entstau- 

Fertigungs- nnd^oder Montagearbeitspitee, insbe- bung wird em gutes Eaumfclima geschaffen, Werden an 
sondere RoboterarbeitspMtze fOr schweiB und schneid- die Genauigkeit der Fertigung (belspielsweise Leiter- 
technisciie Werksttlckbearbeitiiagen erfordern zur L6- platten) besondere Anforderuagen gestellt, wird der 
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Container mit einer zusatzlichen Temperierung bzw. formauf, 

Klimatisierung ausgerOstet. Vorzugsweise ist der Con- Die Einergieubertragung erfolgt von dem Energiean- 

tainer und/oder der Fertigungsraum larmschutzisoliert schluB 25 Uber nicht naher dargestelite Kabelschlepp- 

Bin Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist in der elnrichtungen oder fiber einAndocsystem in der jeweili- 

Zeichnung dargestellt und wird im folgenden naher be- s gen Endstellung. 

schrieben. Der Roboter 28 wird im Wechseltakt betrieben, das 

Es zeigen: heiBt wahrend im Fertigungsbereich 15 das WerkstUck 

Fig. 1 eine transportable Fertigungs- und/oder Mon- 11 vorzugsweise mit einem SchweiBbrenner mit ab- 

tagezelle in scliematisciier Darstellung; schmelzender Elektrode gescliweiBt wird, erfolgt im Be- 

Fig. 2 eine Draufsiclit der in der Transportcontainer lo dienbereich 16 ein Beladen der Grunddreheinheit 29. 

angeordneten Ausrustungseinheiten; Aufgrund der breiten Auflage der Grunddreheinheit 29 

In der Fig. i ist schematisch eine als transportable werden vorteilhaft keine der beim Be- und Entladen 

Baueinheit ausgebildete Fertigungs- und/oder Monta- auftretendcn Schwingungen auf den Fertigungsbereich 

gezelle 10 fiir WerkstUcke 1 1 (Fig. 2) dargestellt, die im 15 iibertragen. AnschlieBend wird die Grunddreheinheit 

wesentlichen aus einem mit Flatten 13 verkleideten ' is um 180° geschwenkt, wobei das unbearbeitete Werk- 

Traggerust 12 und einem vorzugsweise als SchweiQkon- stack in und das fertig geschweiBte Werkstttck aus dem 

struktion ausgebildeten Boden/Fundament 14, insbe- Fertigungsbereich 15 gefdrdert werden. 

sondere aus einem geschweiBten Rahmen, der mit nicht Durch die Anordnung des Roboters 28 im Zentrum 

naher dargestellten I^gs- und Quertraversen versteift der Grunddreheinheit 29 wird vorteilhaft eine kleine 

ist,be5teht 20 Stellfiache26der Ausrttstuiigseinheiten27erreichtUn- 

Vorzugsweise bestehen die Flatten 13 des Fertigungs- ter StelMche 26 wird hierbei die innerhalb der Bauein- 

bereiches 15 aus Stahlblechen und des Bedienbereiches heit 10 vorhandene Fiache verstanden. 

16 aus Gittertafeln. Mit dem zentralen EnergieanschluB 25 ist die Bauein- 

Selbstverstandlich ist es auch m6glich,dasTragger0st heit 10 mit einer am Fertigungsort zur VerfOgung zu 

12 mit Leichtmetallplatten, beschichtetem Sperrrholz zs stellendenEnergiequelieverbindbar. 

Oder Kunststoff sowie vollstandig mit Gittertafeln zu Die vorzugsweise in der Seitenwand 18 angeordnete 

verkleiden. Durch die Verwendung derartiger Werk- Bedientflr 22 ist entweder in Pfeilrichtung 47 aufschieb- 

stoffe wird vorteilhaft eine Leichtbauweise der trans- bar oder um 270° aufklappbar an der Baueinheit 10 

portablen Baueinheit 10 erzielt. angeordneL Wie in der Fig. 1 zu sehen ist, wird die 

Die mobile Baueinheit 10 ist als mobiler Behalter 21, 30 Bedientttr 22 mittels vorzugsweise elektrischer Kontak- 

vorzugsweise als Transportcontainer ausgebildet, in te 48 fiberwacht. Ein Schwenken der Grunddreheinheit 

dessen Seitenwanden 17, 18. 19, 20 vorzugsweise eine 29 wird bei ge6ffneter Bedientflr 22 mittels der Kontak- 

BedientOr 22 eine ZugangstQr 23 sowie nicht naher dar- te 48 sicher verhindert. Vorteilhaft ist durch die Verrie- 

gestellte Fenster angeordnet sind. Selbstverstandlich ist gelung der BedientUr 22 wahrend des Schwenkvorgan- 

es auch mOglich, in dem Dach 24 Fenster anzuordnen, 35 ges der Grunddreheinheit 29 ein "Not aus" nicht erfor- 

Oder das Dach 24 mit aufklappbarem Deckel zu verse- derlich, so daB insbesondere die Getriebe der Grund- 

hen. Durch den auildappbaren Deckel oder durch ein dreheinheit29/des Roboters 28 nicht fiberdimensioniert 

abnehmbares, verschiebbares oder klappbares Dach 24 werden mflssen und somit kostengflnstiger hergestelit 

wird eine einfache Be- und Entladung der Baueinheit 10 werden konnen. Vorzugsweise weist der Bedienbereich 

mfiglich. Nach einer bevorzugten Ausfflhrung weist der 40 16 eine stOr- bzw, stolperfreie Bedienflache 49 auf, die 

Bedienbereich 16 der Fertigungs- und Montagezelle 10 mit einer strichpunktierten Linie umrandet ist. Die Be- 

keinDach24auf. dienflSche 49 ist vorteilhaft mit einem Flutfdrderzug 

An der AuBenseite der Baueinheit 20, insbesondere befahrbar. 

an einer der Seltenwande 17, 18, 19, 20 oder am Dach 24 Weiterhin ist an der Seitenwand 20 der Baueinheit 10 

ist ein zentraler EnergieanschluB 25 angeordnet, an den 45 eine ZugangstUr 23 angeordnet, die in Pfeilrichtung 50 

die innerhalb des Behalters 21 auf der Stellflache 26 aufschiebbar ist. Das Offnen der ZugangstUr 23 wird 

befestigten AusrOstungseinheiten 27, insbesondere In- ebenso wie die nicht dargestellten Fenster mittels elek- 

dustrieroboter 28, modular aufgebaute Grunddrehein- trischer Kontakte 48 OberwachL Die ZugangstOr 23 

heit 29 mit Positionierem 30, Stromquelle 31 mit Steue- fOhrt zu einem vorzugsweise hinter dem Fertigungsbe- 

rungen 32 sowie nicht naher dargestelite Brennerreini- 50 reich 15 vorgesehenen Stellbereich 51 fOr die Strom- 

gungs- und Drahtvorschubsysteme angeschlossen sind. quelle 31 und die Steuerungen 32 sowie gegebenenfalls 

Vorzugsweise ist der Industrieroboter 28 im Zentrum weiteren Ausrfistungseinheiten 27. Beim Offnen der Zu- 

der GrunddrehemheTt 29 angeordneL Dlel^uncldreh- gangstflr 23 erfolgt eine Unterbrechung d^r Energiever- 

einheit 29 besteht aus vier Tragholmen 36, 37, 38, 39, die sorgung der Baueinheit 10. 

vorzugsweise zu einem quadratischen Rahmen verbun- 55 Vorteilhaft weist die Baueinheit nach der Aufstellung/ 

den sind. An den Ecken des Rahmens sind Konsolen 40, Inbetriebnahme eine Stellflache 26 auf, die im wesentli- 

41, 42, 43 auf gleicher H6he befestigt Jewells zwei Kon- chen dem AuBenstSrkreis 52 der Grunddreheinheit 29 

solen 40, 41 und 42, 43 bilden einen Grundtisch 34, 35. und dem Stellbereich 51 entspricht. Dabei kann wah- 

DieGrundtische34,35sinddurchdieTraghohne37,39 rend des TYansportes der mobilen Baueinheit 10 bei 

raumlich voneinander beabstandet. Im Mittelteil des eo parallel zu den Seitenwanden 17, 20 ausgerichteter 

Rahmens ist eine Roboteraufnahme6ffnung 33, vorge- Grunddreheinheit 29, das heiBt, wenn die Seitenwande 

sehen, in der der Roboter 28 angeordnet ist 17, 20 parallel zu den Tragholmen 38, 3i6 der Grunddreh- 

Die Grunddreheinheit 29 ist an einem horizontal gela- einheit 29 angeordnet sind, die Baueinheit 10 mittels 

gerten Drehkranz 44 befestigt. In den Drehkranz 44, der klappbarer Wande 53 und eines klappbaren bzw. ein- 

vorzugsweise als Zahnkranz ausgebildet ist, greift eine es schiebbaren, nicht naher dargestellten Bodenteiles ver- 

Schnecke 45 ein, die fiber einen Antrieb 46 angetrieben kleinert werden. Dabei bestehen die klappbaren Witnde 

wird. Vorzugsweise ist die Schnecke als Globoidschnek- 53 im wesentlichen aus zwei Seitenteilen 54 (in der 

ke ausgebildet und der Zah^kraaz weist eine Globoid- Fig, 1 ist aus Obersichtsgrfinden nur em Seitenteil dar- 
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gestellt), dmm Abdeckteil 56, einem Fronttei! 55 sowie 
dtm tikht »&her dargesteiiten einschiebbaren Bodenteil. 
Werden die klappbaren WSsdeSS nach der Aufstellung 
der Bsiissnheit 19 aufgekJappt, urageben sse dsn hdm 
Schweaken der Grusddrehesnheit 29 entstehesiden z«- s 
sitslichen Schweskbsreich ?0 des AiiBsnstdrkreises 52. 
Wie in Mg. 2 zn sehen, sisd die an der Seitenwand 17 
a!igeordneign klappbaren Wande 54 in aufgeklapptem 
Zustaad dargestellt, wihreud die an der Seitenwand ^ 
gegenfiberliegexsdeR klappbaren WSnde 53 noch dnge- f o 
klappt sind, das heiSt, an der Seitenwand 20 anliegen. 
Durch eise derartlge Ausbsldting wird vorteilhaft eine 
sehr kidne Fertigtsngs- md Montagezelle 10 errsicht, 
die einfach und kostengiimtig zn transportieren ist 

Vorteilhaft Ist laoerhatb der RoboteraufnabineOff- is 
nung 33 dn halbkreisffinrilger Blendschatx ortsfest an- 
geordnet Der Blesdschuts S7 mvkt mit jeweik einem 
auf dsn Tragholmen 36 und 3S angeordneten plattenfdr- 
rnigen BiesKischuta SB, 59 so zusammen, d&8 der Bedien^ 
beresch 16 'mmsr durch dm Blendschutx 59, S7 md 20 
g^enOber dtm Periigungsber elch 15 abgeteiit ist Hier- 
ZM rdchea die mt der Grunddrehelnheit 29 bewegten 
Blendscfjutze 58, S9 auf dsr einen Seite bis nahezu an die 
Frontteile 55 der klappbaren WSnde 53 und auf der 
asideren Seite bis an den Blendschutz 57. Der so gebitde- 25 
te, abgeschiossene Fertigungsraum SO, desse^ Tragge- 
rOst 12, wie bereits bescltrieben, mit Stahlbledien ver- 
klesdet ist, weist vorteilhaft esaen Rauchgasanschl«8 61 
auf. Ober den RauchgasanscbiuB 61 ist der BeMlter 10 
mit einer Rauchabsaijgungsanlage verbundgn, mit der 30 
die beim SchweiikR/SchReiden entsiehendeo Gase und 
Rauche abgesaugt werden k5nnen, 

SelbstverstSndfeh ist es auch mdgUch, den Arbeits- 
plstg, das hesBt den mii det! fiir die Durchfflhrung min- 
destens eines Arbeiisganges erforderlichen Ausrfi- 3S 
slusigseinheiten und ArbeitsgegenstSnden eingerichte- 
ten rSunilichen Bereich auch mit anderen Fertigan^- 
einrichtungen, beispielswelse Entgrad- uad Polierciisr: 
richtungen, in versehea Durch die ak Behftlter/Contai- 
mr 21 ausgeblldete Baweiniielt 10 wird es vorteilhaft 40 
mdgljch, esnen komptetten Arbeiespiatr. su iiefero, der 
sntsprechend der VerSnderung am Arbeitsgegenstand 
(WerksUick 11) funktionsgerecht ausgerOstet sowie den 
Anforderungen an die Bedienperson gestaltet ist So 
sind in desn BehSlter/Container 21 nicht nSher darge- 43 
stellte Leuchten sowie gegebenenfalls Be- EntlufUtngen 
sowie gegebenenfalSs Klimaanlagen vorgesehen. Wei- 
terhin weist der innenraiim die richtige Farbgestaltung 
auf und ist t&mtschutzisofiert 
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